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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist geatellt 

(g) Verfahren und Vorrichtung zum Melken und ggfs. FOttern von freilaufenden, Identiflzierungsmittel tragenden 
Kuhen 

Es wird ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Melken 
und ggf. Futtem von freilaufenden Kuhen angegeben, die 
Identifizferungsmittel tragen. In eine Identifilcations- und 
Steuerlogik sind die Melkzeiten der einzelnen Kuhe einpro- 
grammiert. Die Kuhe werden am Einlaft zu einem separaten 
Melkraum oder Melkstand einzein identifiziert und erhalten 
Einlag nur dann, wenn die identlfizierte Kuh - entsprechend 
den einprogrammierten Melkzeiten - melkfrei let, und wenn 
au&erdem ein Melkstand frei ist 
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Patentansprflche 

1. Verfahren zuin Melken und ggfe. Pattern von 
h-eiiaufenden. Identifizierungsmittel tragenden Kfl- 
hen. die identifiziert werden und zu individuellen 5 
Zeiten, zu denen die K(ihe melkreif sind, automa- 
tisch gemolken und ggfs, auch gotten werden* 
dadnidi gekennzddmet, dass die Kfihe in einem 
Oder mehreren separaten MelkstSnden gemolken, 
und vor den Melkstfinden identifiziert werden, und 10 
dass eine identifizierte Kuh in einen Melkstandnur 
eingelassen wird, wenn dieser Melkstand als frei 
gemeldet und die Kuh als melkreif identifiziert ist 

2. Verfahren nach Ansprudi 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die KOhe vor dem Engang zu den, 15 
Melfestanden zentral identifiziert werden, und dass 
der zentrale Eingang zu den MelkstHnden nur ge- 
Sffnet wird, wenn eine Kuh als melkreif identifi- 
ziert, und ein Melkstand als frei gemeldet ist 

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 20 
zeichnet, dass die Kflhe vor den einzehien Melk- 
stftnden identifiziert werden, und dass ein freier 
Melkstand nur gedffhet wird, wenn eine Kuh als 
melkreif vor d«n betreffenden Stand identifiaert 
wird 25 

4. Verfahren nach Anspruch 2, dadurdi gekenn- 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbeigeleitet 
wird. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 30 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbei zu den 
FreBstanden und/oder den TrSnken geleitet wird 

6. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine Kuh, die als nicht melkreif iden- 35 
tifiziert wird, an den Melkstanden vorbei m den 
Lauf stall zurQckgeleitet wird 

7. Verfahren nach einem der vorstehenden AnsprQ- 
che, dadurch gekennzeichne^ dass cUe Kilhe aus 
dem Laufstall mit TreibhDfen zum Identifiaeren 40 
getrieben werden. 

8. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass eine melkreife Kuh in einen freien 
Melkstand, eine nicht melkreife aber fiitterungsrei- 
feKuhineinenFreBstand,undeinenichtmelk-und 45 
nicht fatterungsreife Kuh zurQck in den Laufstall 
geleitet wird 

9. Verfahren nach einem der vorstehenden AnsprCl- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Zwischen- 
melkzeit, in denen erne Kuh nidit melkreif ist, ent- so 
weder individuell einprogramnuert oder nadi den 
erzielten Melkergebnissen automatisch beredmet 
wird 

la Vorrichtung zur Durchf0hrung des Verfahrens 
nach einem der AnsprQche 1 bis 9, mit an den Kii- 35 
hen befestigten Identifikationsniitteln, mit Identifi- 
kationssensoren, die bei Annfiherung einer Kuh em. 
Identifikationssignal erzeugen und an eine pro- 
grammierbare Identifikationseinrichtung abgefaen, 
mit einer mit der Identifikationseinrichtung ver- eo 
bundenen Steuereinrichtung, die einen Melkrobo- 
ter zum Ansetzen, Betatigen und Abnehmen eines 
Melkzeugs oder eines Zitzenbechers und ggfs. die 
Futterzufuhr in den FreBstfinden steuert, dadurch 
gekennzeichnet, dass separate MelkstSnde (14) in 65 
dem Melkraum (10) angeordnet sind, die der Mel- 
kroboter (40) bedient, dass mindestens ein auf und 
zu steuerbares Binlasstor (12) und ein Identifika- 
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tionssensor (22) vor dem Enlasstor (12) vorgesehen 
smd, dass die Steuereinrichtung (30) das Einlasstor 
(12) zu einem Melkstand (14) nur Sffnet, wenn der 
Melkstand (14) frei ist und die Identifikationsein- 
richtung (20) die betreffende Kuh als melkreif er- 
kannt hat, und dass die Steuereinrichtung (30) den 
Melkroboter (40) zu emem Melkstand (14) steuert 
und aktiviert, wenn ein Standsensor (32) den Ein- 
tritt einer Kuh in den Melkstand meldet 

11. Vorrichtung nadi Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass an jedem Melkstand (14) ein Einlass- 
tor (12) und vor jedem Einlasstor (12) dn Identifika- 
tionssensor (22) angeordnet ist 

12. Vorrichtung nach Ansprudi 8 oder 9, dadurch 
gekennzeichnet, dass em zentrales Enilasstor (12) 
am Eingang zum Melkraum (10) und ein Identifika- 
tionssensor (22) vor dem zentralen Einlasstor (12) 
angeordnet ist 

13. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass am Eingang zum Melkraum (10) 
ein Rfldcweg (17) zu dem Laufstall (2) oder zu FreB- 
standen (4) und/oder TrSnken (5) abzweig^ und 
dass das zentrale Einlasstor (12) als Zweiwegetor 
ausgebildet ist, welches m einer ersten Stellung den 
Melkraum (10) dffnet und den Rilckweg (17) zum 
Laufstall schliesst, und in einer zweiten Stellung 
den Melkraum (10) schUesst und den Rfickweg (17) 
zum Laufstall (2) dffnet 

14. Vorrichtung nach Ansprudi 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass am Eingang zum Melkraum (10) 
em RUckweg (17) in den Laufstall (2) und ein Zu- 
gang zu den FreBstanden und/oder den IVfinken 
abzweigt, und dass das zentrale Einlasstor (12) als 
Dreiwegetor ausgebildet ist, welches bei Erken- 
nung eines freien Melkstandes und einer melkrei- 
fen Kuh nur den Zugang zu einem Melkstand (14), 
bei Erkennung einer fOtterungsreif en, jedoch nicht 
melkreifen Kuh und ernes freien FreBstandes den 
Zugang nur zu den FreBstanden dffnet, und anson- 
sten nur den Rilckweg zum Laufstall (2) freigibt 

15. Vorrichtung, insbesondere nach einem der An- 
sprticfae 8 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Melkroboter (40) einen Wagen(44) enthalt, der ent- 
lang der Melkstande (14) verfahrbar ist und ein 
Melkzeug (50) oder einzelne Zitsenbecher am frei- 
en Ende eines dreidimenaonal verfahrbaren Stel- 
lanns (44-49) enthalt, und dass die Robotersteue- 
rung (30) den Melkroboter (40) m Abhfingigkeit 
von den Signalen der Melkstand-Sensoren (32) zu 
den einzehien Melkstanden (14) bewegt 

16. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Robotersteuerung (30) und/ 
Oder die Identifikations- und Steuereinrichtung (20) 
Tore (16, 18), Nackenhalter eta der dnzehien Melk- 
stande (14) betatigt 

17. Vorrichtung nach Anspruch 13 oder 14, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Melkroboter (40) Einrich- 
tungen (60) zur Messung der Position der Zitzen 
der zu meDcenden Kuh, und in der Steuereinrich- 
tung (30) Einrichtungen zur Berechnung der ent- 
sprechenden Positionssignale bei Aussteuerung des 
SteUarmsentiiait .0 u- 

18. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 13 bis 
15, dadurch gekennzeichnet, dass die Einrichtungen 
(60) zwei Sensoren (62) enthalten, die an einem ge- 
memsamen Bflgel (64) voneinander beabstandet 
angeordnet sind, und dass der Bflgel (64) vom Wa- 
gen (44) des Melkroboters (40) an- und abkoppel- 
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bar ist den Melkroboter zu einem Melkstand steuert iind akti- 

19. Vorrichtuog nach einem der Ansprache 13 bis viert, wenn ein Standsensor den Eintritt einer Kuh in 

16, dadurch gekennzeichnet, dass der BQgel (64) den Melkstand meldet 

zusanunen mit dem Wagen (44) des M elkroboters Die Vorteile der Erfindung tiegen insbesondere darin, 

(40) in eine von den Melkst^den (14) vorgegebene 5 dass die MelkstSnde von den FreSstfinden getrennt and 

MeBposidon verfahrbar ist und anschliessend zum und jeweils nur von soh^en Kdhen erreicht werden 

Messen der Zitzenposition, dem Ansetzen des kdnnen, die melkreif sind. djL, deren Melkzeit eingetre- 

Melkzeugs an die Zitzen und dem nachfolgenden ten ist Die Melkeinrichtungen werden auf diese Weise 

Melkvorgangvom Wagen (44) abgekoppeitbleibt nur durch Melkvorg^nge belegt, die Melkanlage kann 

10 daher entsprechend klein ausgelegt werden. Ausserdem 

Beschreibung ISsst sich der Melkraum sauberer halten, da er von Tie- 

ren, die nur gef Uttert werden mdssen, nicht betreten und 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Melken und damit aucfa nicht verschmutzt wird. Da in den Melkraum 

ggfs. Futtem von freilaufenden, Identifizierungsmittel die KQhe nur zu ihren Melkzeiten eingelassen werden, 

tragenden KQhea die identifiziert werden und zu indivi* 15 wird der Einlass oder die Tar zu dem Melkraum audi 

duellen Zeiten. zu denen die Kflhe melkreif sind, auto- wesentlich weniger oft ge6ffnet, als dies in einer ge- 

matisch gemolken und ggfs. auch gef Qttert werden, so- meinsamen FreB- imd Melkzone der Fall ist; der im 

wie eine Vorrichtung zum DuicfafOhren dieses Yerfah- Winter temperierte Melkraum kilhlt daher im Winter 

rens. weniger ab, wodurch die Energ^ekosten der Gesamtan- 

Ein derartiges Verfahren und eine derartige Vorrich- 20 lage verringert werdea Ein weiterer Vorteil liegt darin, 

tung sind aus der EP-OS 00 91 892 bekannt Die mit dass sich die erfindungsgemisse Vorrichtung sehr gut 

Identifizierungsmitteln versehenen KOhe werden in ein- zur NachrOstung bestehender automatischer FQtte- 

zelnen FreBstSnden identifiziert und erhalten von einem rungsanlagen oder bestehender Melkanlagen einsetzen 

Rechner gesteuert Futter. Ausserdem werden die Kiihe iSsst 

in diesen FreBstSnden mittels eines automatischen Mel- 25 Bevorzugt werden die Kfihe vor dem Eingang zu den 

kroboters gemolken, wenn die Kflhe melkreif sind, dh., MelkstSnden zentral identifiziert, und das nach den 

wenn ihre Meikzeit gekommen ist, die im Rechner ein- Identifikationseinrichtungen befindliche zentrale Ein- 

programmiert ist Da die FQtteniQgszeiten wesentlich lasstor wird zu den Melkstanden nur geSffnet, wenn 

grosser sind als die Melkzeiten, muss die Anzahl an eine Kuh als melkreif identifiziert wird und ausserdem 

Frefistandenreiativ gross sem, und die Kiihe halten sich 30 ein Melkstand als freigemeldet ist Die Melkst^ndekdn- 

in diesen FreBstflnden ttberwiegend nur zum Fressen nen altemativ oder zusSLtzIk:h eigene Eingangstore auf- 

auf. Nachteilig ist es dabei, dass gleidiwohl die gesamte weisen, die nur ge6ffoet werden, wenn der l>etreffende 

Melkanlage so ausgelegt werden muss, dass sie die rda- Melkstand frei ist Altemativ ist es auch mOgtich, vor 

tiv grosse Anzahl an Frefistinden bedienen kann. Aus- jedem Melkstand einen Identifiaerungssensor anzu- 

serdem ist nicht sichergestellt, dass auch die melkreifen 35 bringen, und das Emgangstor eines Melkstandes nur zu 

Here mit geringem cSer keinem Futteranspruch die dffnen, wenn vor dem Melkstand eine Kuh als melkreif 

FreBstSnde auf suchen. identifiziert ist und der Stand auch frei ist 

Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Verfahren und Besonders bevorzugt sind die Melkstande nebenein- 

eine Vorrichtung der eingangs genannten Art derart ander angeordnet, und die Eingangstore sowie evtL vor- 

weiterzubilden, dass die Melkeinrichtungen durch reine 40 handene Ausgangstore grenzen die Melkstande zu ei- 

Ffltterungsvorgange nicht unnOtig belegt sind und da- nem Gang hin ab, der ausreichend lichte Weite fOr die 

her auf die BedQrfnisse der Melkvorgange ausgelegt Here bietet, und der beim Offnen der Emgangstore der 

werden kdnnen. Melkstande von den Eingangstoren abgesperrt wird, da- 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemassbei einem Ver- mit fOr eine einlaufende Kuh der weitere Durchgang 

f ahren der eingangs genannten Art dadurch geldst, dass 45 gesperrt ist, so dass die Kuh dann zwangsweise in den 

die Kahe in einem oder mdireren separaten Melkstdn- offenen Melkstand geleitet wird. 

den gemolken, und vor den Melkstanden identi&siert Besonders bevorzugt werden diejenigen KQhe, die 

werden, und dass eine identifizierte Kuh in einen Melk- vom Identifikationssensor als nicht melkreif identifiziert 

stand nur eingelassen wird, wenn dieser Melkstand als werden, an den Melkstanden vorbeigeleitet Zu diesem 

frei gemeldet und die Kuh als melkreif identifiziert ist 50 Zweck bt das zentrale Einlasstor als Zweiwegetor aus- 

Eine Vorrichtung zur Durchf Qhrung des erfindungs- gebildet, welches den Zutritt zu den Melkstanden spent 

gemassen Verfahren?, mit an den Kflhen befestigten und dann gleichzeitig einen ROckweg zu den Laufstallen 

Identifikationsraittehi, mit Identifikationssensoren, die oder zu den FreBstanden und/oder Tranken freigibt Ist 

bei Annaherung einer Kuh ein Identifikationssignal er- zB. nur ein zentrales Identifikationsmittel vor dem zen- 

zeugen und an eine programmierbare Identifikations- 55 tralen Einlasstor angeordnet, welches sowohl den Zu- 

einrichtung abgeben, mit einer mit der Identifikations- gang zu den Melkstanden als auch den Zugang zu den 

einrichtung verbundenen Steuereinrichtung, die einen separaten FreBstanden steuert, so werden sich die Here 

Melkroboter zum Ansetzen, Betatigen und Abnehmen — aufgrund ihres FreBtriebes am Identifikationssen- 

eines Melkzeugs oder eines Zitzenbechers und ggfs. die sor einfinden, und die melkreifen KOhe werden an- 

Futterzufuhr in den FreBstanden steuert, ist dadurch 60 schliessend zu einem freien Melkstand geleitet, die nicht 

gekennzeichnet, dass separate Melkstande in dem Mel- mello^ifen, jedoch fOtterungsreifen KOhe werden zu 

kraum angeordnet sind, die der Melkroboter bedient, den Fi-eBstanden geleitet Besonders bevorzugt ist bei 

dass mindestens ein auf und zu steuerbares Einlasstor dieser AusfOluTuigsform der Erfindung nach dem Identi- 

und ein Identifikationssensor vor dem Einlasstor ange- fikationssensor auch noch ein direkter ROckweg in den 

ordnet ist, dass die Steuereinrichtung das Einlasstor zu Laufstall vorgesehen, in den — durch entsprecfaende 

einem Melkstand nur Offoet, wenn der Melkstand frei ist Steuerung des oder der Eingangstore — diejenigen KO- 

und die Identifikationseinrichtung die betreffende Kuh he eingeleitet werden, die weder melkreif noch fOtte- 

als melkreif erkannt hat, und dass die Steuereinrichtung rungsreif sind Auf diese Weise ist sichergestellt, dass 
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a]le Here, die gemolken werden soUeo, sdektiert unrf dung anhand der Zeidinimg nSher eriiutert 

denMelkstandenzugefOhrtwerden. Eszwgen: 

Um aUe Here in v«»gegebenen AbstSnden zu den Fig. 1 erne schematisdie Aufeicht auf eme erste Aus- 

Identifikationssensoren zu treiljen, lassen sich im Lauf- fflliningsfomdererfindungsgeinassraVomditungi 

Stan TYrabUlfeii, so zJ. ein unter Spaimung steljender 5 Pig. 2 me schematisdie Aufsidit auf eme zweite 

metallisdier Vwiiang, der den LaufstaU abdedcend in AusfthrungsformderVornditting; 

Riditung aof den Identifikationssensor bewegbar ist. Fig. 3 eine sdiemaOsche Auf sidrt auf eme dntte Aus- 

vors^ra. fOhrungsformderVorriditung; 

Bevorzugt enthait der Melkroboter dncn Wagen, der Fig. 4 eine sdiematische Aufiadit auf dne vierte Aus- 

frei Oder auf dnerSdiiraieentlang der Mdkstfadever- 10 fiJhrungsformderVomchtung; . . ^ ^ . 

f alirbar ist und dn MeDoeug oder dnzelne Zitzenbe- Fig. 5 eine schematisdie Aufeidit aitf me fOnfte Aus- 

cheramlreienEndeeinesStellamishandhabtderdrrt- fOhrungsformderVorrKAtung; ^ ^ 

dimensional bewegbar ist und von Positionsagnalen dw Fig. 6 dne Aufsicto auf eme sedistc AusfOhrungsfonn 

Steuerungseinrichtungentsprechendverstellt wirdDie derVorriditungjund ^ 

Steuerdnrichtung bewegt den Mdlcroboter m Abhto- 15 Fig. ZelneAnsichtmes Meltaoboters. 

gfekdt von den Signalen der Mellcstand-Sensoren zu Die Pig. 1 Ws 5 aagen me sdiematische Aufsicht auf 

dSi dnzdnen Mel^den. in denen sidi Kflhe befin- dne Stallanordnung fOr Kflhe. die emoi Uuf staU 2 und 

den. mehrere FreBsttade 4 enthait. wdche Emnditungen 

Besonders bevorzugt enthait der Melkroboter Bin- zum automatischen und progranunirataren ZufOhren 

richtungen zur Messung der Position der Zitzen der zu 20 des Putters aufweisen. Die euizebien Kflhe tragen Iden- 

melkenden KOhe, und die Steuereinrichtung enthait En- tifizierungsmittd (mcht dargestdltX zA einen nut emem 

riditungen zur Berechnung der entspredienden Posi- Kennsignd programmierten Sender oder Reflektor M 

tionssimale aus den Messdaten. um mit dem SteUarm jedemFreBstand4ist ein Identifikationssensor 22 «mge- 

das Melkzeug treffsicher an die Zitzen ansetzen zu k5n- ordnet. der nut den Identifizierun^tteta der KOhe 

nen. Die Messdnrichtungen des Melkroboters enthal- 2s zusammenwrkt und von den "entihtotionsmitteta de^ 

ten bevorzugt zwd SenK»ren. zB. zwd Videokameras Kuh, die sidi hi dem betrrff enden FireBstend 4 aufhait. 

SerTcSrays. die an etaiem gmdnsamen Bflgd dn Identiiikationssignd «'hat oder ajtotejwd^^^ 

beabstandet angeordnet smd und Messdaten erzeugen, von mer programmierbaren Ident^ationsemnditung 

welche in der Steueremrichtung mittels der bdcaraiten 20decodiertwirdAnsdihessend wirdvonem^^^^^ 

Verfahren der dreidhnensionalen BUdverarbdtung aus- 30 einnditui« 30 die Fntterzufuhr .^e^"* e^^^f 

gewertetmidmdieZitzenpositionderKflhekennzddi- die identifeierte Kuh eme "^^f 

nende Positionssignale umgesetzt werdea menge an dem *>^'^^^'^^,t'St^^ 

Der die Sensorea haltende Bflgd der Messdnrich- die identifizierte Kuh die ihr zugeteOte Futtermenge 

tung ist besonders bevorzugt vom Wagen des Melkro- schon zu einem frflhoen "S^JJ.^ 

botire an- mid abkoppelbar. Der Bflgd wind beun 35 die Futterzuf uta- m<|t ausgelSs^ ^^^^Zli^ 

Wediseb von einer Kuh zur nachsten Kuh zusammen vertesst dann den FreBstand 4 wiedw. AnsteUe der 

mit dem Wagen des Mdkroboters in eine vorgegebene FreBstande 4 fflr ^osierte Futterapp^^^ 

Messposition verfahren. die z3. dnem bestimmten Ra- dem Uufstall und den Mdkstenden wdh 

stennaB entspricht Anschliessend wird der Bflgd vom zur axl Itbitum-Aufhahme von Grundfutter zugeordnet 

Wagen des Melkroboters abgekoppelt, es wird ein 40 sein. <n c:^ m^hr-r.. MpIW- 

Messvorgang dutdigefflhr^ der wShrend des gesamten In emem separaten Melta-aum 10 sind mehrere MeiJc- 

ZdtrauiM anhalt. in dm das Mdkzeug oder die dnzd- sttade 14 in Serie zumander angeordnet und besiteen 

nen Zitzenbedier unter den beredmeten PositionssI- je dn sdiwenkbares Emgangstor 12 und em schwenkba- 

SenSi dteZitzen angesetzt wenlen. res Ausgangstor 1& Der Melteaum 10 ist vom LaufstaU 

DieSensorenbleibenwahrenddesgesamtenAnsetz- 4S 2ab«dnenl^gangl5erreidibar dw^^^ 

vorgangesdesMelkzeugsaktiviertmidermeglichenda- MelkstandenMverttufclmditfgestelltenAurffl^ 

her. dass audi wahrend des Ansetzvorganges erfolgen- beispid ist die Breite des Lauf^ges 13 so bemeKen. 

de Positionsanderungen der Euterzitzen erfasst. und der dass sie geringfOpg gjOsser als die Breite mer Kuh ist, 

SteUarm tatsachlidi der aktualisierten Zitzenposition sodassdieTleredMLaufgang 

nachgefflhrtwird. Auf diese Wdse wird einehoheTreff- so passieren kOnnen. Die ^ga^^re 12 d« MetoOnde 

sidi4dt beim Ansetzen des Mdkzeugs gewfthrldstet, 14 besitzen eme soldic Breite.^ "1? a.IS'X^kS 

ohne die Tiere auf dne sehr eng fixierte Position zwin- spe^en, wenn sichdieseToredffnen, wodtn^ 

gen zu mussea Dadurdi wird fflr das Mdken naditdl- ^gsweise m men sich dffnenden Mdkstand gdeitet 

^D^Sdi^Sta^ d^^S^o«n tragenden Bfl- 55 In der Anordnung gemSss Fig. 1 befindet sidi _mi 

gds vom Wagen und damit vom Stdlann des Melkro- Laufgang. und zwar m Lauf nchtung vor J?<Jein Mdk- 

£te« wird gewahrleistet. dass die Sensoren wahrend stand 14 ein Identifflcationssensor Z^der die du^ den 

ernes Messvlrganges feste Bezugskoordmaten beibe- Laufgang « hmdurdilaufend«i 

halten. wodurdi ie mSglidie Positionsanderung der em Identifikationssignal an die Identifikationsemndh- 

Ste^te« der Kuh m^bar und damit beredienbar eo r«i"">'''-i"'*?i^'*^*^'^''°^f.;^t^^ 
wird. so dass der SteUarm der Bewegung der EuteizH- den die Dat«i der «»entifizierten Kuh flberprfl^^ 
zen nadigefflhrt we«Ien kam. Aussirdem Weiben die sondwe wild festgestdl^ ?b sertdm leteten Mdch^ 
Sensoren dadurch frd von den Ersdifltterungen etc, rug me voijgegebene Zeit flbe^tten 1st und diese 

"^Im folgenden wird dne Ausf flhrungsform der Erfin- ein Mdkstand 14 als frd gmeldet, und whrd ausserdm 
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eine melkreife Kub erkannt, so wird das Eingangstor 12 Stufe des zentralen Eingangstors 12 den Melkraum 10 
des betreffenden Melkstandes 14 gedffnet, die betref- imd Offnet den RQcIcweg 17. Die zweite Stufe des zen- 
fende Kixh wird dadurch in den betreffenden Melkstand tralen Eingangstors 12 ist im Rlickweg 17 angeordnet 
14 eingeleitet Die Neubelegung des betreffenden Melk- und gibt in der ersten SteOung (gestrichdt dargestellt) 
standes 14 wird vom Standsensor gemeldet Anschlies- 5 den Zugang zu den FreBstflnden 4 und den TrSnken 5 
send wLrd ein Melkroboter 40, der sich entlang der freiundschliesstdabeidendirektenRflckwegiainder 
Melkst&nde 14 bewegt, nach Abarbeitung der frflher zweiten Stellung der zweiten Stufe des Eingangstors 12 
belegten MelkstSnde, zu dem betreffenden Melkstand wird dagegen der Zugang zu den FreBstfinden 4 und den 
gesteuert, das Melkzeug oder einzelne Zitzenbecher au- Tranken 5 versperrt und nur der unmittelbare RQckweg 
tomatisch an die Zitzen der Kuh angesetzt und an- 10 19 in den Laufstall 2 gedffnet Auf diese Weise ist es 
schliessend ein Melkvorgang durchgefflhrt Nach er- mdgiich, melkreife Kflhe in den Melkraum, nicht mel- 
folgtem Melkvorgang wird das Ausgangstor 18 des kreife aber fatterungsreife Kflhe in die FreBstflnde und 
Melkstandes 14 automatisch gedffnet; der Melkstand alle anderen Klihe direkt zurOck In den Laufstall 2 zu 
wird wieder als frei gemeldet selektieren. 

In der AusfOhrungsform gemass Fig. 2 ist am Einlass 15 Parallel zu den Melkstdnden 14 ist m vorgegebenem 
des Laufganges 15 ein zentrales Eingangstor 12 ange- Abstand eine Schiene 42 angeordnet, l&ngs der ein Mel- 
ordnet, und vor diesem Tor 12 befmdet sich ein zentra- kroboter 40 bin- und herbewegbar ist, vgL Fig. 5 und 6. 
ler Identifikationssensor 22. Die einzehien Sensoren 22 Der Melkroboter 40 besitzt einen dreidimensional ver- 
vor den einzelnen MelkstSnden 14 sind dagegen entfal- fahrbaren Stellarm 45 -49, an dessen freiem Ende eine 
fen. Bel dieserAusfQhrungsforml&sst sich das EIngangs- 20 Halteeinrichtung 59a zmn Halten eines Melkzeugs 50 
tor 12 jedes emzelnen Melkstandes dffnen, sobald eine oder eines 2Stzenbechers angeordnet ist Der Melkro- 
Kuh den Melkstand verlassen hat, da das zentrale Ein- boter 40 empffingt Steuersignale von der Steuereinrich- 
gangstor 12 sich nur dffhet, wenn eine Kuh vom Identifi- tung 30, die mit der Identifikationseinrichtung 20 elek- 
kationssensor 22 als raelkreif erkannt wurde. Das trisch verbunden ist An den einzelnen Melkstanden 14 
SchliessendesEingangstoresl2unddieAktivierungdes 25 sind Standsensoren 32 angebracht, die zJ3. als Licht- 
Melkroboters 40 erfolgt, wenn der Standsensor das em- schranke ausgebildet sein kdnnen und der Identifika-* 
tretende Tier wahmimmt tionseinrichtung 20 melden, wenn ein Melkstand 14 be- 

Die Stallanordnungen gemdss Fig. 3, 4 und 5 enthal- legt oder frei ist 
ten ebenfalls einen separaten Melkraum 10 mit in Serie Sobald der betreffende Standsensor 32 eine Kuh im 
angeordneten Melkstanden 14, die von einem parallel zu 30 Melkstand 14 erkennt und der Identifikationseinrich- 
den Melkstanden verlaufenden Laufgang 15 erreichbar tung 20 meldet; wird mittels eines Steuersignals der 
sind, wenn das Einlasstor 12 des betreffenden Melkstan- Steuereinrichtung 30 das betreffende Eingangstor 12 
des 14 gedffnet ist und dadurch den Laufgang 15 sperrt geschlossen, und der Melkroboter 40 erhfllt den Befehl 
Vorgesehen ist ein zentrales Eingangstor 12 am Emlass nach Abarbeitung der voUen MelkstSnde 14 auch den 
des Laufganges 15. Am Emlass zum Melkraum 10 35 zuletztgefQlIten Melkstand zubedienen. 
zweigt ein Zugang 17 zu FreBstftnden 4 und TrSnken 5 Fig. 7 zeigt eine perspektivische Ansicht des Melkro- 
ab (Fig. 3). Alternativ zweigt am Einlass zum Melkraum boters. Auf emer Schiene 42, die langs der Melkstande 
10 ein Rflckweg 17 ab, der zum Laufstall 2 zurQckfOhrt 14 verlauft, ist ein Wagen 44 gelagert und mittels eines 
Das zentrale Eingangstor 12 ist als Zweiwegetor ausge- Antriebs in beliebige Positionen ISngs der Schiene 42 
bildet, welches in einer Stellung den Zutritt zu dem Mel- 40 verfahrbar. An dem Wagen 44 ist eine erete FQhrungs- 
kraum 10 schliesst und dann den Zugang 17 zu den stange 45 ~ senkrecht zur Schiene 42 — befestigt, auf 
FreBstfinden bzw. den Rflckweg zum Laufstall 2 Offnet, der eine Hfllse 46 mittels eines Antriebs verschiebbar 
und welches in der anderen Stellung den Zutritt zum gelagert ist An der ersten Hfllse 46 ist eine Fflhrung 47 
Melkraum 10 freigibt und dann den Zutritt 17 zu den — senkrecht zur Fflhrungsstange 45 und senkrecht zur 
FreBstanden bzw. den Rflckweg zum Laufstall 2 45 Schiene 42 — befestigt in welcher ein Stellglied 49 mit- 
schliesst Vor dem zentralen Eingangstor 12 ist ein zen- tels eines Antriebs verschiebbar ist und an selnem freien 
tralerldenti^tionssensor 22 angeordnet der die Kflhe Ende erne Halterung 49a zur Aufnahme eines Melk- 
einzeln identiHziert wobei die Identifikationseinrichtun- zeugs 50 oder einzelner Zitzenbecher od. dgl aufweist 
gen 20 geeignete Steuersignale an eine Steuereinrich- Der Wagen 44 und die daran befestigte Einheit aus FQh- 
tung30abgeben,dieda8zratrale^ngangstor 12indie 50 rungs5tange45/HflIse 46 sowie Fflhrung 47/Stellglied 49 
erste Stellung bewegt wenn eine Kuh nicht melkreif 1st bilden eine Roboter- oder Handhabungsemheit, welche 
die jedoch das zentrale Eingangstor 12 in die zweite bei Aussteuerung der betreffenden drei Antriebe in die 
Stellung bewegt wenn die Kuh melkreif . ist und ein drei Richtungen eines kartesischen Koordinatensystems 
Melkstand als frei gemeldet ist verfahrbar sind, so dass das Melkzeug 50 in der durch 

In Fig. 5 ist eine weitere Ausfflhrungsform der Stal- 55 die Abmessungen bedingten Reichweite der Robote- 
lanordnung abgebildet die eine Kombination der bei- reinheit alle beliebigen Positionen im Raum anfahren 
den Anordnungen gemSss Fig. 3 und Fig. 4 ist und ein und bedienen kann. Die Halterung 49a am freien Ende 
zentrales Eingangstor 12 vor dem separaten Melkraum des Stellgliedes 49 ist als Greifeinrichtung ausgebildet 
10 besitzt Am Einlass zum Melkraum 10 zweigt em die das Melkzeug fassen oder — nach erfoigreichem 
Zugang 17 ab, der zu den FreBstanden 4 und den TrSn- so Ansetzen an die Kuh — freigeben kann. 
ken 5 oder zu einem Rflckweg 19 fflhrt der unmittelbar Die Antriebe fflr den Wagen 44, die Hfllse 46 und das 
in den Lauf staU 2 zurflckgefflhrt ist Das zentrale Ein- StellgUed 49 lassen sich zJB. als elektrische SteUmotoren 
gangstor 12 ist zweistufig aufgebaut und hat die Funk- oder als hydraulische oder pneumatische Schubkolben- 
tion eines Dreiwegetors. Die erste Stufe des Eingangs- anordnungen ausbilden und erhalten ihre Stellsignale 
tores gibt in der einen Stellung (nicht dargestellt) den es von der Steuereinrichtung 30L 

Laufgang 15 zum Melkraum 10 frei und schfiesst £^eidi- Auf der Schiene 42 Ist em zweiter Wagen 61 ver- 
zeitig den Rflckweg 17 zu den FreBstfinden bzw. zum scfalebbar gelagert der eine Messeinrichtung 60 trfigt 
Rflckweg 19. In der anderen Stellung schliesst die erste Die Messeinrichtung 60 besteht aus einem am zweiten 
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Wagen 61 befestigten BQgel 64, der etwa U-fdrmig aus- i 
gebUdet ist und zwei abw&rts gerichtete Schenkel auf- 

weist, an denen je ein Sensor 62 angeordnet ist, die zur ] 
Ausmessung der Position der 2^1zen einer Kiih dienen ^ 
und zB. optische oder akustische Mefisignale empfan- 5 
gen und an die Steuereinrichtung 30 zur Decodierung 
und Positionsbestimmung der Zitzen weiterleiten. Der 
BUgel 64 ist so bemessen» dass er Qber die in den Melk- 
standen 14 stehenden Kilhe reicht, und dass die beiden 
abwfirts gerichteten BOgel auf beiden Seiten der KQhe 10 
— etwa in Hdhe des Enters — positioniert sind Der 
Wagen 61 der Messeinriditung 60 Bsst sich an den Wa- 
gen 44 ankoppeln und von diesem abkoppein und diese 
An- und Abkopplung an den Wagen 44 erfblgt mittels 
eines Steuersignals aus der Steuereinrichtung 30. Der 15 
Wagen 61 der Messeinrichtung 60 wird mit dem Wagen 
44 des Melkroboters 40 verkoppelt, wenn der Melkvor- 
gang an einer Kub beendet ist und eine Kuh in einem 
anderen Melkstand 14 gemolken werden solL Der Mel- 
kroboter 40 wird dann einsdiliessiich der Messeinnch- 20 
tung ecfim ein vorgegebenes, den Melkstandabmessun- 
gen entsprechendes RastermaB verfahrea Anschlies- 
send wird die Messeinrichtung abgekoppelt, urn einen 
Messyp^ang bei gleichzeitigem Ansetzen des Melk- 
zeugs ;an'die Kuh durchzufOhren. Wahrend bei einem 25 
Messvbrgang die Sensoren 62 eine feste Referenzposi- 
tion einnefamea werden die Steuersignaie fOr die An- 
triebe des Melkroboters gebildet und diese steuem den 
Stellami 45 -49a so au^ dass das Melkzeug zu der exak- 
ten Zitzenposition gefOhrt wird 30 

Die Steuereinrichtung 30 steuert den gesamten Melk- 
vorgang, evtl zus&tzliche Massage- und Reinigungsvor- 
g^ge vor dem Ansetzen des Melkzeugs sowie das Off- 
nen und Schliessen der einzehien Melkstinde 14. Aus- 
serdem die Kontrolle und das Verwerfen der Vorge- 35 
melksprobe sowie die Reinigung der gesamten Melkan- 
lage. 
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